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ABSTRAK 

 
 

RANCANG BANGUN WHEEL SPEED TRANSDUCER 

PADA ANTISKID SYSTEM 

 
 

Oleh 

Mahyudin 

0619 3032 2843 

 
Dalam proses pendaratan pesawat, sistem pengereman mempunyai peranan 

penting untuk mengurangi laju kecepatan dan memastikan keamanan serta 

keselamatan penumpang. Sistem pengereman yang dilengkapi antiskid system 

menjadi salah satu standarisasi internasional untuk keamanan dalam dunia 

penerbangan oleh Federal Aviation Administration (FAA). 

Salah satu komponen penting antiskid system yaitu sensor kecepatan roda 

atau Wheel Speed Transducer yang berfungsi untuk mengetahui kecepatan putar 

roda yang digunakan untuk melakukan pengereman dengan optimal dan 

memastikan keamanan dan menjaga keselamatan saat pendaratan. 

Rancang bangun Wheel Speed Transducer pada Antiskid System ini 

menggunakan sensor infrared sebagai pendeteksi kecepatan RPM roda saat 

mendarat. Alat ini juga dilengkapi dengan sistem pengereman yang dilakukan 

motor servo dengan memberikan tekanan untuk perlambatan roda. Pada alat ini 

menggunakan mikrokontroler yang mengatur kerja dari seluruh komponen. 

 

 

Kata kunci: Antiskid System, Mikrokontroler, Sensor Infrared, Motor Servo 
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ABSTRACK 

 
 

DESIGN AND CONSTRUCTION OF WHEEL SPEED TRANSDUCER 

ON ANTISKID SYSTEM 

 
By 

Mahyudin 

0619 3032 2843 

 
In the aircraft landing process, the braking system has an important role to 

reduce the speed and ensure the safety and security of passengers. The braking 

system equipped with an antiskid system has become one of the international 

standards for safety in aviation by the Federal Aviation Administration (FAA). 

One of the important components of the antskid system is the wheel speed 

sensor or Wheel Speed Transducer which functions to determine the rotational 

speed of the wheels used to perform optimal braking and ensure safety and maintain 

safety during landing. 

The design of the Wheel Speed Transducer on the Antiskid System uses an 

infrared sensor to detect the wheel RPM speed when landing. This tool is also 

equipped with a braking system that is carried out by a servo motor by applying 

pressure to put the wheels. In this tool using a microcontroller that regulates the 

work of all components. 

 

 

Keywords: Antiskid System, Microcontroller, Infrared Sensor, Servo Motor 
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